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 要  旨 
 本研究では遠隔操作における画像情報提示に関する研究を行った．同研究室での先行研究では
一般の CCD カメラ(単眼カメラ)を用い，その履歴画像を提示することでバーチャルな 3 人称視点
の画像を作ることができるシステム Time Follower’sVision を提案した． 
Time Follower’sVision は履歴画像を撮像した位置データや時間などを利用し，現在のロボッ
トの位置より一定距離後ろの視点画像を提示する．そして，その画像の上に現在の移動ロボット
の位置に合わせて CG モデルを描画することで俯瞰視点に近い背後視点画像を提示することがで
きる．これは遠隔操作時に搭載したカメラの画像をそのまま提示する手法より有効であった．し
かし，単眼カメラの場合は視野が狭いため，いくつかの問題点があった．その中で，移動ロボッ
トが進行方向を変える際に最適な視点の画像を提示することができないという問題点があった．
今回全方位カメラを用いることでこの問題点を解決する． 
 まず，進行方向を変える際に，単眼カメラの場合は側面の画像情報がないため，常に背後視点
画像の提示が不可能であるが，全方位カメラを用いることで常に背後視点の画像提示ができた．
ここで，本研究では進行方向を変える際，視点の変化がより滑らかで，より広い範囲をオペレー
タに提示することで操作性向上を試みた．それで提案したのが先読み視線画像提示手法である．
先読み視線画像提示手法は移動ロボットの移動ベクトルを計算し，次の移動方向を予測してその
方向に従った画像を提示する．この手法は移動ロボットが旋回する際に視野角が広くさせること
ができる． 
 そして履歴画像提示手法では，壁のような大きな障害物があると視野が遮られるという問題点
を持っている．移動ロボットが角を回りさらに先に行ったときに CG モデルが壁に描画され，実
際移動ロボットの周りの状況の把握が不可能であった．そこで，本研究ではその問題点を解決す
るため，壁のような大きな障害物を回ると判断されるときに過去画像の上にリアルタイムの画像
を提示する手法を提案した． 
 
